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SchweiBvorrichtung 
Technisches Gebiet 



Die Erfindung betriffl elne SchweiBvomchrung mil zwei dun* einen Servomotor 
relabv zueinander bewegbaren, mil Elekboden bestuckbaren EteWrodenWgem. 



5 Stand der Technik 



Bekann, sind SchwefBvonlchtungen der vorstehenden Art. be. denen - wie i m Falle 
der DE 101 44 73, A, - encoder von bekren ErekbodenbSgem Oder aber- wfe l 

«rl B 3 " C2 " VO " erne scneZ 

formige Bewegung ausgefiihrt wird. 

> Be. beiden auch ate Schwe.Bzangen beze.cnne.en bekannten Vonlctongen be- 
wegt sjch zumindes. elne Elekbode auf einer Kreisbahn. Dies bedeutet dass z B 

JUTT^T BteChe " k e,neGewahr«r gtetehbte , 
bende KomaWflaoben zwiscben den Bieohen und den Erevan gegeben is, WW 
d,e Schwenkbewegung in die Erekbwrentrager- wie Im Parte der 
DE 101 44 731 A1 -zudem dumb von einem gemeinsamen Etekb.motorangetde- 
bene Sp-ndein in die den E teWro den abgewandten Enden der EteWrodenWgl Z 
geterte,. so muss m« den VerschteiB der SpindeKdebe rardemden Biegebeiastu n- 
gen der Spindein gerechne, wenlen. Ate nacn.ei.ig artist s.ch be. den bekannten 
Konsirukbonen zudem der Umsrand. dass Immer dann, wenn der Abstand der , n 

d T^y*" 0 " 0berf ° hrten EteWro <- ™m Scbwe iB gu, vor dam Anpresson 
der Elettroden un.erech.ed.ich is,, Verfonnungen des Schwe.Bgu.es nich, ausge- 
sch.ossen werden kdnnen, da die dem SchweiBgu, naherge.egene EteWrode d as 
SchwerBgutgegen d,e dem Schwe.Bgu.femerge.egenen Bekb.de vedagert D.e 
h,eme, zuruckge.eg.en Wege sind in der Prax te zwargenng. aberfflrden einwand- 
freren SchweiSprozess durchaus nich. bedeutungslos. 



WO 2(H>5/058535 

PCT/EP2004/0I451J 



Darstellung der Erfindung 



Der Emndung Neg, die Aufgabe zugnjnde, eine Schwei ft vorncn,ung der in Bebacb, 
gezogenen Art zu schaffen, b el der beide EleMroden eine ,inea re Bewegung aus- 
ft-hren und bei der PosWonien.ngsfeb.er bete Oberfuhren der EieKbJenl 2 
s Sobwe.Bpositt.n obne stfrende Vedagemngen bz*. Verformungen des Scblt 
gu.es au^egiicnen women. G e,6s, wind diese Aufgabe bei einer Schwa,^ 
•ung der ,n Bebaoh. gezogenen Ad emndungsgen,a 6 daduroh, dass sie minded 

zzr: T" 9 r-* auf der *** ~ s,nd. din 

Eie.drodenb.ger und der Servomotor eine schwimmend auf der Linearfuhrung gj 
0 MM^p. biiden und dass die Baugn.ppe dumb Mitte. zum Ausg JTnret 
GewKbtes ,n e,ner Grundposibon gebaKen win,, aus der die Eteidrndenb^ger in o!e 
SchweittposiMon uberfuhrbar sind. ™rager in die 

Die erfindungsgemaBe SohweiBvomemung biete. den Vortei.. dass aufgmnd der 
Uneamewegung der EieKb.denbager unabbangig von der Lege und Dicker! 
■ vem^iBenden Teiie eine voiifGobige und sabe An,age zJL, den 2ZZ 
und den, ScbweiBgu, gewSbdeisfe. is,. Die schwtemende Lagenung der ^2 

IZb SChWe,6 ^ a " 9eS — Teiie ennagKcb, es, die E^den t 
•ornab cb ,n e,ne symmebiscbe Posibon gegenOber den, ScbweiBgu, zu uberfu^ 
ren D,e vo-zugsweise von mindes,ens einer Feder gebi.de.en Mibel zun, <£. 
WCh,8aUS9,e ' Ch dfe *~bager und den Sector in einer M «lge 
Ais besonders vodeiihaf, envois, es sioh. wenn die Vomchb.ng mi, einer Bnamse 
***** is,, dumb die die von den E.e.dmdenbSgem und dem Sejjo^ 

z;,™" wahrend *- nmr - 

Wetere Ornate und Einze.hei,en der Emndung e^eben sicb aus den Un,eran- 
s^en und der nacbs,ebenden Bescbmibung einer in den be*e«g,en scbeTab- 
schen Zachnungen da^esteltten Ausfuhmngsform der Erfindung. 
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Kurze Beschreibung der Zeichnungen 

Es zeigen: 

Fig. 1 die wesentfichen Teile der an eine SchweiBstelie iiberfuhrte Vomchtung in 
ihrer Ausgangsposition 

5 Fig. 2 die Lage der Teiie der Schweiftvomchtung gemafJ Fig. 1 fn einer ersten 
Zwischenposition 

Fig. 3 die Lage der Teile der SchweiBvomchtung in einer zweiten Zwischenposi- 
tion 

Fig. 4 die Lage der Teile der SchweilJvonlchtung in der SchweiSposWon und 

0 Fig. 5 die Lage der Teile der SchwelBvomchtung wahrend der RuckfGhrung in die 

Ausgangsposition. 

Wege zur Ausfuhrung der Erfindung 

In Rg. 1 ist 1 eine Lineartuhnrng auf der schwlmmend drei Schlitten 2. 3 und 4 ae- 
lagert sind. Mit dem Schlitten 2 ist durch Schrauben 5 ein oberer Etektmdentrager 6 

1 verbunden, der an seinem einen Ende eine Elekoode 7 tragt und an seinem ande- 
ren Ende mil einer nicht dargestellten Mutter die Spindel 8 eines dun* einen Ser 
vomotor g angetriebenen Gewrndetriebs umschlieBt. 10 ist eine Kupp lun g die den 
oberan Wellenstumpf 1 1 der Welle des Servomotors 9 mil der Spindel 8 ve'rbindet. 

Mit dem Schlitten 4 ist mittels Schrauben 5 ein untererElekbodenttager 12 verbun- 
den, der an seinem einen Ende eine Elekttode 13 tragi und an seinem anderan En- 
de mit einer nioht dargestellten Mutter eine weitera Spindel 14 des Gewindetriebes 
umschlieM, wobei die Spindel 14 uber eine Kupplung 15 mit dem Wellenstumpf 16 
der Welle des Servomotors 9 verbunden ist. Die Spindeln 8 und 14 baben geoen- 
laufige Gewinde. m=vk=" 

Der Servomotor g ist mittete eines Quertrigera 17 mit dem Schlitten 3 verbunden 
Am dem Servomotor 9 abgewandten Ende des Querlragers 17 ist eine Brems^ 
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schiene 18 befestigt, deren Position durch den Bremskolben 19 einer elektrisch 
Oder pneumatisch betatigbaren Bremse 20 in jeder Lage arretierbar ist. 

Die Schlitten 2, 3, 4 mit den Elektrodentragem 6 und 12 sowie dem Quertrager 17 
bilden zusammen mit dem Servomotor 9 und den Spindeln 8, 14 eine Baugruppe, 
5 die schwimmend auf der Linearfuhrung 1 gelagert ist, wobei eine Feder 21 mit einer 
moglichst linearen Kennlinie fur einen Gewichtsausgleich sorgt Statt des Ge- 
wichtsausgleiches durch eine Feder kommt auch ein pneumatischer Gewichtsaus- 
gleich in Betracht. 

Am oberen und unteren Ende der Linearfuhrung sind Endanschlage 22 und 23 an- 
10 geordnet, die zusammen mit den als Rutschkupplungen ausgebildeten Kupplungen 
10 und 15 ein Herausdrehen der Spindeln 8 und 14 aus den in den Elektrodentra- 
gem 6, 12 angeordneten Muttem der Gewindetriebe verhindern. Sowohl die End- 
anschlage 22, 23 als auch die Linearfuhrung 1 sind an einer Grundplatte 24 befes- 
tigt, uber die die Schweifivomchtung z. B. mit einem Industrieroboter verbunden 
15 werden kann. 

Die beschriebene Anordnung der Bauteile wird als besonders vorteilhaft erachtet 
schliefit jedoch Modifikationen nicht aus. So konnte die Linearfuhrung 1 beispiels^ 
weise durch zwei im Abstand voneinander angeordnete ParalleffGhrungen ersetzt 
werden, zwischen denen der Servomotor 9 und die Spindeln 8, 14 liegen konnen 
20 Moglich ware es zudem. den Gewindetrieb zwischen den die Elektroden 7, 13 haL 
tenden Enden der Elektrodentrager 6, 12 anzuorxinen, urn nur einige denkbare Va- 
rianten zu erwahnen. In jedem Fall ist sichergestelrt, dass in die Spindeln des Ge- 
windetriebes keine Biegemomente eingeleitet werden und dass die Stimflachen 25, 
26 der Elektroden 7 und 13 parallel zueinander und zum Schweiftgut ausgerichtet 
25 sind. 

Zum besseren Verstandnis der Dinge erfolgt nunmehr anhand der Figuren 1 bis 5 
die Schilderung des Ablaufes eines Schweifivorganges. 

Die SchweiBvomchtung wird bei angezogener Bremse 20 in den Bereich zweier 
miteinander zu verschweifiender Bleche 27, 28, d. h. in die in Fig. 1 dargestellte 
30 Position uberfuhrt. Sobald sie die in Figur 2 dargestellte Lage erreicht hat d h so- 
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bald sich eine der Elekboden 7. 8 in unmitte,barer Nana des Btechpaketes 27 28 
befmdet, wind die Bremse 20 mi. Hiife einer hier nich. naher beschriebenen P ro 
grammsteuerung gelos, und wie in Fig. 2 danjesteW setzt die obem Etektmde 7 auf 
demB,ech27auf. Der Servometor g . auf, waiter und .ziehf die untere Etekbode 13 
TZ r:,r rend ** 0befe Bek,rode 7 aUf dem 9ewissem,a«en einen 

2: ; de ; den Btech 27 abs,azt Es •** mK anderen w ° rt - * — «. 

sober Ausgle,ch der asymmemschen Uge der Etekboden 7, 13 gegenuber dem 
Btecnpake, 27, 28. Dieser Ausgieicb vemindert. dass die B,ecbe 2^28 ZZZ 
Oder vertagert warden. Sobaid die ScMeBbewegung der E.ekboden 7, 13 beendet 

* 4 ^ * ■** ~ S "o,gang. wbe( 
pres^derEtektmden 7. 1 3 und die ScbweiBdauerdumb auf den Servometor 9 

sZ ; ' dar5eS,el,,e SenS ° ren - Na * Abacbiuss des 

Schwe.ttvorganges wird die Bre mse 20 emeu, be,a«gt. so dass sich beide Etekbo- 
den 7, 13 gteichmafjig von den Btechen 27. 28 entfemen konnen. bis sie die in Fto 
5 dargestewe Posibon eneicb, naben. Entepdcb, die eneich,e PosiBon nfch, der 

ZtZ^° Z 9eaffneter BremSe 20 ^ S — 9 und 

2 mT2 ^ 6 ; - 2 entfemen Sfch V ° neinander * - B - ^ Sch-iKen 
2 m« den, Etekbodenbager 6 am EndanscNag 22 zur An,age kommt. Von diesem 

Augenbkck an dnjck, der weitonaufende Servomotor sich nacb un,en wobToT 

2™TT n < 2 „ " ^ Bek,rod — 6 - * «-» zumsl 

motor 20 ebenfa,,s nacb un,en bewegt bis er gegen den Endanschtag 23 an- 
sebiag,. Dieser ZeHpunk, win, dumb einen nicb, dampen Kmftsensor erfass, 
der den Servomotor 20 absebaKet Dte EtekbodenbSger 8. 12 beflnden sicb nun-' 
mehr in ihrer Soll-Ausgangslage. 
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Anspruche: 

1 Schweifivomchtung mit zwei durch einen Servomotor relativ zueinander 
bewegbaren, mit Elektroden bestuckbaren Elektrodentragem, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass sie mindestens eine Linearfuhrung (1) aufweist, auf der beide Elekt- 
i rodentrager (6, 1 2) gefuhrt sind, dass die Etektrodentrager (6,12) und der Servo- 
motor (9) eine schwimmend auf der Linearfuhrung (1) gelagerte Baugruppe bilden 
und dass die Baugruppe durch Mittel zum Ausgleich ihres Gewichtes in einer 
Grundposition gehaiten wird, aus der die Etektrodentrager (6, 12) in die SchweiB- 
position uberfuhrbar sind. 

2 Schweifivomchtung nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, dass sie 
mit einer Bremse (20) ausgestattet ist, durch die die von den Elektrodentragem (6, 
12) und dem Servomotor (9) gebildete Baugruppe auf der Linearfuhrung (1) arrre- 
tierbar ist. 

3 Schweifivomchtung nach Anspruch 1 oder 2. dadurch gekennzeichnet, 
dass auf der Linearfuhrung (1) drei Schlitten (2, 3, 4) gelagert sind. 

4 Schweifivomchtung nach Anspruch 2 und 3, dadurch gekennzeichnet, 
dass durch die Bremse (20) der mit dem Servomotor (9) verbundene Schlitten (3) 
arretierbar ist. 

5 Schweifivomchtung nach einem der Anspruche 2 bis 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass mit dem den Servomotor (9) tragenden Schlitten (3) eine durch ei- 
nen Kolben (19) der Bremse (20) arretierbare Bremsschiene (18) verbunden ist. 

6 Schweifivomchtung nach einem der Anspruche 1 bis 5, dadurch gekenn- 
zeichnet, dass der Servomotor (9) zwischen den Elektrodentragem (6, 12) ange- 
ordnet ist. 
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7 SchweilJvorrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekennzeichnet, dass 
durch den Servomotor (6, 12) zwei mit gegenlaufigem Gewinde versehene Spin- 
deln (8, 14) antreibbar sind, die mit den Elektrodentragem (6, 12) zugeordneten 
Muttern in Eingriff stehen. 

» 8 SchweilJvorrichtung nach Anspruch 7, dadurch gekennzeichnet dass die 
Spindeln (8, 14) uber Kupplungen (10, 15) mit sich gegenuberliegenden Wellen- 
stiimpfen (1 1 , 16) der Welle des Servomotors (9) verbunden sind. 

9 SchweilJvorrichtung nach Anspruch 8, dadurch gekennzeichnet, dass die 
Kupplungen (10, 15) als Rutschkupplungen ausgebildet sind. 

1 0 SchweilJvorrichtung nach einem der Anspruche 7 bis 9, dadurch gekenn- 
zeichnet dass die durch den Servomotor (9) antreibbaren Spindeln (8, 14) mit Mut- 
tem an den den Elektroden (7, 13) abgewandten Enden der Elektrodentrager (6, 
12) in Eingriff stehen. 

1 1 SchweilJvorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 1 0, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Mittel zum Ausgleich ihres Gewichtes von mindes- 
tens einer Feder (21) gebildet werden . 

12 SchweilJvorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 10, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Mittel zum Ausgleich ihres Gewichtes von einem 
Pneumatikzylinder gebildet werden. 

1 3 SchweilJvorrichtung nach einem der Anspruche 1 bis 12, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass die Linearfuhrung (1) mit Endanschlagen (22, 23) versehen 
ist. 



